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Cette thèse de doctorat a pour objectif le développement des schémas d’estimation et de 
commande adaptative de systèmes non linéaires de grande dimension, qui peuvent être 
constitués de plusieurs systèmes interconnectés à paramètres inconnus et légèrement 
variables au cours du temps. Les travaux développés ici sont répartis en cinq chapitres. Le 
premier chapitre traite de la description des systèmes non linéaires interconnectés par des 
modèles mathématiques discrets. Trois types de modèles mathématiques sont 
développés, à savoir: modèles en série de fonctions, modèles entrée-sortie et modèle en 
blocs connectés. Le deuxième chapitre est réservé à l’estimation paramétrique des 
systèmes non linéaires interconnectés, qui sont décrits par des modèles mathématiques 
entrée-sortie de types INDARMA et INARMAX. Cette estimation paramétrique est menée en 
se basant sur la méthode de l’erreur de prédiction et les techniques des moindres carrés. Le 
troisième chapitre est consacré à la formulation du problème de l’estimation paramétrique 
des systèmes non linéaires interconnectés, qui sont décrits par des modèles 
mathématiques en blocs connectés de types Hammestein et Wiener, et ce, en utilisant la 
méthode de l’erreur de prédiction. Le quatrième chapitre est relatif au développement des 
correcteurs et des régulateurs auto-ajustables pouvant être appliqués à des systèmes non 
linéaires interconnectés décrits par des modèles mathématiques de Hammerstein. La 
formulation du problème de régulation auto-ajustable est faite en se basant sur la stratégie 
de commande à variance de sortie minimale. La validation des algorithmes de commande 
auto-ajustable développés est faite sur des exemples de simulation numérique. Quant au 
cinquième et dernier chapitre, il traite un exemple de simulation, qui correspond à un 
procédé hydraulique constitué de trois séparateurs interconnectés, en vue de valider les 
principaux résultats théoriques développés dans cette thèse.
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